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) Neigungsgeber fur ein Fahrzeug mit einem Auf bau 

) Es wfrd eln Neigungsgeber (N) fOr am Fahrzeug (F) mit 
Aufbau (A) zur Ermittlung des Neigurvgswinkeis (a) des 
Aufbaus,(A) gegenuber der Honzbntaien (H) quer zur 
Fehrtrtchtung angegeben. Der Neigungswtnkel (a) wtrd 
dabai durch Messen der Drehrate (do/dt), mit der sich der 
Aufbau quer zur Fahrtrichtung dreht gemessen und aus 
diesem Wert der Neigungswinkel (a) berechnet Dieser Wert 
des Neigungswinkels kann in einem ersten Anwendungsbei- 
epiel einem Wdmger3t zugefuhrt werden, das bei Ober- 
schreiten eines krhischen Wertes des Netgungswinkeis (a) 
Oder der Drehrate (da/dt) etn Wamsignal abgibt. Anstetie 
des Warnsignals kann auch ein Funktionssignal abgegeben 
werden, das die Fahrweise des Fahrzeuges, z. B. Qber die 
Bremse oder das Gaspedal, baeintrachtigt In einem W8ite> 
ren Anwendungsbaispiei wird das Ausgangssignat des Nei- 
gungsgebers einem Neigungskompensator zugefQhrt, der 
den geneigten Aufbau (A) wieder in die Horixontale aufrich- 
tat 

Als Sensor zum Ermttteih der Drehrate eignen sich beson- 
ders Faserkreiaei. die untar Ausnutzung des Sagnac«Effekts 
wirken. 




ui 

o 



Die folgenden Angaben sind dan vom Anmelder eingereicbten Unterlagen entnommm 
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toner oberhaJb der Fahrbalm begt. b«n*t ^^,,„^^^^i>^*^n>.<ii^^ 
Kippmoment „ii.emanen durch (fie • Per raserKreis« gV^^ A,,ym.ge towie lein germ- 

d«Vern.Lhennicht«»reKhendBes.cherterU«i g « derung da/dt eme en«*«d«^^ 
beiLastkraftwagen. . . Knrvenverhalten von Kippgefahr ^^^KaSie^w. jedoch 

Che TanWlOssigkeit n^ auBro rtromt „ geht Aus ^ f^aM^a^^ xuUs^ 

Unteransprachenaientaehroen. _ - .___A,dan- gebracht5ein.sondOTSiekannMn2. «».»"«» 
S^AusflUiningsbrispielederEriindnngsiiiaan- ^ j^^inderFahrerzenebcrmden. . ^ . 



DE 42 27 886 Al 

. w u » i,.M»r bMet. eelaeert seta. Bd dieser AusfOhning wird der 

Das Kippsignal kann auch aus eiper ades Aufbaus bezOglichder Horizon- 

Signali^ien bestehen. Es ist ^^'^^'^^ft Neigungsgeber ennittelt imd das. Aus- 

Kippsignal for unterschiedliche Wwtt des r^^jg^ auf eine VorrichtUDg V gegeben. die in der 

gisfl^ek a Oder d«r?*^f • '^ISh^ S 5 UgSenAafbauAmdieHorizontalezurflckzudrc- 

& aufzuteilen. So win! x-B. bem, ' Eta, Abweichung wird vom Neigungsgeber erfaflt 

erstenSchwellwertesa,oder«to, emeopm^eAM^ge j,„NeigungskompensatorNK:ausgeBh^ei^ 

im Fahrerhaus aktiviert. ba Erradien J*"*"^. ^ ^es Aufbaus A kann hydrauhsA Obw »■ 

^weUwertes«od.erd«j/dti»W««^ „eni!en.S wie ta Fig.2 angedeutevoto deb^ 

nungabgegeben.beiEiTeiehenemMno^Mhe^ abcreinenLinearantrieberfolgen. 

ten Sehwellwertes oa od» dw/dt nine Anderung des Schwerpunktw A tonn 

schesRflttek2^B.desFd«nite«o«^wdesUri^ d^dieVerscMebungdes Aufl»ai«.T^dav«noder 

Bei Erreichen eines '^«*«>,.S^''f^!^i„?ei?d« SniAufbauverbundenerTefleerreiclttw«^ 

da^dterfolgtderEmgriffind»eFunkUoi^^«^^^^^ ^^ebnngverlauttdabdquerziirUngsnditt^gdes 

FsLenges-DiegenannteneinzetaenNUBnatowW^ Fatee„ges mid zwarumdnen von der Art dea Aufbaus 
LnatiWicha«chinandererReih«rfolge.^<^^^^ 

ner andetwi Zusammensetzung erfolgen. Ein soiww NdgnoBwinkd des Auftaos ut, 

V"^'* « ^'^^"^^ Siki^'S^SNK^SSrfenKraftentge. 

'XXs^wS'des N«i8^8?8*'l^^ 20 ^ MaBnahmeii.dieeinenNeigungswinkeladurd^ 

zum Erzeugen des Kippagnals auf «f « ^^^J'^^^ antondTLage des Aufbaus. TeBen davon od«- mrt 
grfahrt.lnderdieSchwenwertefOrdieemzelnenWarn ^ befestigten Telten hm^ensiert, eignen sich be- 
ISto und/oder F^'««^«^ SXlJri^^gt SsTd?NachrO«ung,on Fahizeugen. 
Durch Vergleich momentaner Werte « d« J^pmgs so ^ Rompensation des Njagtapwn- 

winkels Oder da/dt der Drehrate "«P^«™^ ^ „ kOnnen auch BestandteUe des Fahrwerks FW 
SchweBwertenermitteUderRechnerd^ je^^^^ So kSnnen spezJell Federung und Lenk»n& ""^ 

seheneKippsignaldasdannOberdieRectaw ^ besonders dann. wenn getrennt regelbare hflfdro- 

die jeweiUge Wam-Funktionsemhert f ' ^^V^, ^ieuroatische Federetemente zur Koropensation dw 
dort durch eine eatsprechende Einheit em Wamsignal j^^^ herangezogen weiden. In diesen F3U- 

oderFunktionssignalerzeugt Aufban. » lenkOnnenFahrwerkundAufbaUalsEinhettbetrachtet 

NahezuiedesFahrzeughateinengefedertenAnttWU. 3» wu fcu^ 

Die Forderung ist u. a. durch dfc D« LenknideinscWag ist ebenf alls eine nOtzliche In- 

charakterisiert AuB«dem sind *e F^em^e^*^ ^« w ^^^^^^ ^^^^^ ^o^e. 

Anschltgebegrei«tHieransergel«nachd^eR^^ -"^ Kurvenfahrt und sofchen infolge einer gera- 

te for die Ermittiyng der kntiscdien We^ b« dw^ ^ Fahrtrichtung geneigten StraBe. z. R 
eine KippgefahrvorUegt EinGrenzwert des Ne^ui^ 35 a«^»D ^ „ i^ge. Bei geraden Fahrten kann dann 

winkels « ist gegeben. w«m der Nri^ng aif ^e Neilrngskompensatton gegebe- 

derKurvenauBenseltesichso w«tn«gt,d^^ ^« ff^^ ac auch daim von 

Fedennigsanschlagerrei^twirdundgl«^M^«"' VMteaist ., . „. 

. derKurvenimenseitedieFederungvoUentUstWKt etofachen AusfOhrungsbeispiel emerNei- 

Vor Erreichen des Grenzwertes des K»PP^e<f « ensation wild der Aufbau A um die Ungs- 

kfinnen ta der .oben au^geze|gten We«e^l^ SKS*^sog«Iagert.daB auch die Ungsfarafte von 

Schwellwertedeftiiertwerdead edasHeramMh«tt«« denUeern aufgenommen werden. Dabei werden z.R 

Kippgefahr signalisieren. Dabe. kann au* ^eArt to d«i ^^'^ ^ ^ ^^r mehrere Hy- 

uSig, Z.B. wegen der Rutschgefahr. berOCksicht«t ^,^^^,j,,erteilt.daBdievondies«iauf runeh- 

verden. ^ . . ,,k„„.„ henmEe- menden KrSfte der maxinialen Zuladung fOr den Art- 

Wird z. a als Fatezeug F em Nuttfahrwug hwwge uistungsfBhigkeit angepaBt sind. ]e meht 

zogen und dieses unglekdunaBig »«»«den.damtame^ s?LXer^3werto..deslo klelnerkOmMiidlese 

ne Neigung d^ Nuttfibrzeuges F «» ^^l^^d ^^""P" J^^^„,„„slndaever.telH>ar.Die 

auftretieaDieseNe^gunglamnaber<tenN^ ^e?SdtestodUbereineDrttckringleStungmitetaand^ 
Nautomatischermitttlt,undOberden Re^^^ f^^^ so J^^*'^^,^derbeidenl)rackringleitungen 

wekere Betrachtungherausgenuttelt werden. Hik^ m ^^"""jj' ^ Wechseltakt arbeitet Dies 

es Amvoll, den Rechner nut Informationen danAer zu f^J^'^^^^ insgcsamt konstante Menge an 

versorgeaobsichdasFahrzeugmBewegungbcfrndet ^"'^^^"^^^^^ 

^eroleistehtWeiter kann durch emet^««^^^^ 2& AXSobS werden soil 

Fahrwerk FW befestigten N WSgeber «imttdt 55 f^t die Pumpe wird von der Rech- 

werden. Ob die statische Schrtglage ta^"^^ „^^tSS*eetoeAn^vonEingang8daten 

ein ungleichmaBig<«Belad« Oder arf«^ 3t 3grf^ren vor aUem der Drehwinkel iind 

Untergrund, auf dem skA das d«^nkradeiMchlag.WeitereDatenk6nnenvonSen. 
rOckzufOhren ist Diese Information «t dem Rechner ^ ^^^^''^J'.r.LotgeberundTemperatumies. 

"'r;f ^erSS A»-n'i«npbe«J^^^^^^ '%^ef £XSr Uefert den Differ«.zdruck zwi^ 
dungsgemSBen N«8«nB*f b*"^!,'^^^^^^^^^ schen rSiter und linker Seite des Aufbaus. Er irt b« 

^:^m zSffiie U^eTes^S^SS S Genideausfahrt NuU und steigt o^t wad«e»der Fheh- 
d«;.laus%abhlngigvonderGr66edesN^^^ « •^^^^ ^ ^ ^o^esser auf einf ache Weise die 
«^els Dt. in seiner Uge ver&ndert Um f me soicfie dSzweiten Faserkrdseb Obemehmen und 
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lugsricbttmg (Horizontalc) gemcssen. gcgcnObcr dcr 
dcr vom Faserkrciscl crmittclte Neigungswinkcl gem»- 
sen wird Die Bcxugsrichtung wird dabei automatisch, 
z. a dun* betatigen der ZiUidang vor Fahrtantntt 
mittelt Bei ihrer Ennittluiig kaim au<^ erne stamcbc 
SchraglagedesAufbausAnutberttcksichtigtwwdei^ 

Die Tcmperatur irt nOtzBch air Beredinung des fheh- 
kraftbecUngtcn Dnickcs, dcr durch den temperaturbe- 
dingten Druckantea (Ausdehnungskoeffizientcii der 
Hydwuiadlflssigkeit)vcrfWschtwird 

Bei dcm auch in Rg. 2 abgebfldeten Ausf flhrungsbei- 
sple) fiegt der l>rehpunkt D f Or den Aufbau A unte Aalb 
seines Schwerpunkles S. Die Anhebung des Aufbaus 
erfolgt dann auf der Kurvenauflenseite» Ugt man je- 
doch den Drehpunitt D fOr den Aufbau A Obcr den 
Schwerpunkt S des beladenen Aufbaus, dann wird man 
den Regelablauf umkchren. Der Aufbau A wild dann 
auf der Kurveninnenseite angehoben. Dcr Sdiwerpun^ 
S wandert dann ebenfalls zur Kurveninnenswtc und die 
Rftderwcrdendortmehrbelastet , „ „ 

Nachtcilig bei diescr Mcthodc ist jedoch die Vers^- 
kung der Ncigung nach auflen. Sie kommt dahcrnur fOr 

voDe Flflsagkeits- oder SchflttgutbehSlter in Frage, 

Bel der Verwendung von automadsdicn Stempeln 
kanndcrEner^everbraudidesNeigungskompcnsators 25 
minimiert werden. indem der von einem Dnickspcicher 
aufgebautc Hochdruck zur Neigungskompensauon bei 
Wegfall des Bcdarfs ttbcr cine Pumpe wiederum m den 
Hochdruckspeidicr gepumpt wird und diesen Hodi- 
druckspeicher dabei nachiadt . ^ 

Die Erfindung wird vorteilhafterweise bei steuerba- 
ren gr50eren Fahrzeugen z. B. in Lastkraftfahneugcn, 
cingesetzt Sie bietct beim Transport von Gefahr^t, 
2. a durcb Tanklastf ahrzeuge, aufgrund der errewoba* 
ren hohen MeBgenaulgkdt des Neigungswinkelgebers 35 
eineverbesserteSicherhdtsstufe. 

Als Aufbau des Fahrzeuges kann z. a cin Schflttgut- 
behaitcr, «n tank fflr eine FlOssigkeit. einc Halterung 
fflr einen Container oder auch der Sattel eines SatteJ- 
schleppcrs, oder die Zapfenseite des Auflegers des Sat- 40 
telschlcppcrs angcsehen werden. Bei Bussen stellt dcr 
Fahrgastraum den Aufbau dar und cs kann dcr Nei- 
gungswinkcl der Sitze oder Sitzgruppen aus Komfort- 
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net, daB nach Oberschrwtung dnes kritischen Wer- 
tes des Neigung^winkcls (a) Oder dw Drchrate (do/ 
dt) ein Wamsigna] erzeugt wird. 

6. Kippwamgcrat mit einem Neigungsgeber nach 
einem der AnsprQdie 1 bis 4, dadurch gckeimzcich- 
net, daB bei Vorliegen verschiedener kritischcr 
Werte abhSngig vom Ndgungswinkel (a) oder dcr 
Drehrate (daydt) untersdiiedUche Wamsignalc ab- 
gegeben werden. 

7. Neigungskompcnsator nut dnem Neigungsge- 
ber nach emem der Ansprftche 1 bis 6, dadurcfa 
gekennzeichnet,daB er cine Vorrichtung zur Bcwc- 
gung des Schwerpunktcs (S) des Aufbaus (A) qucr 
zur Fahrzeuglfingsrichtung abldn^ vom Nd- 
gungswinkel (a) aufweist, durch die der Neigungs- 
winkel (a) auf ein Minimum regelbar ist 

a Fahizeug nut dnem Neigungskoropensator nach 
Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, daB der Auf* 
bau (A) des Fahrzeuges (F) in Lftngsrichtung des 
Fahrzeuges (F) drehbar gehigert ist und durch die 
Vorrichtung zur Bewegung der Ndgungswihkd (o) 
regelbar ist , 

9. Fahrzeug mit einem Neigungskompcnsator nach 
Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, daB der Auf- 
bau (A), Teile davon oder mit dcm Aufbau verbua- 
dcne Teile quer zur Lftngsachse.d^jrch die Vorrich- 
tung zur Bewegung versdbiebbar sind. 

10. Vonichtung zur Veihmdenmg des Kippens ei- 
nes Fahrzeuges mit dnem Neigungsgeber nach ei- 
nem dcr Ansprfidie 1 bis 4, dadurch gekennzeich- 
net, dafi nach Oberschreiten eines kritischen Wer- 
tes des Neigungswinkels (a) oder der Drehrate (do/ 
dt) eine Gesc£wndigkeitsvwringerung des Fahr- 
zeuges bemrkt wird 

Hierztt t Sate(n) Zdcfanungen 



I. Neigungsgeber (N) fOr dn Fahrzeug (F) mit ei- 
nem Aufbau (A) zur Ermittiung des Neigungswm- 
kds{a)desAufbaus(A)gcgenOberderHorizonta- 50 
len (H) quer zur Fahrtrichtung des Fahrzeuges (F) 
Qber die Messung dcr Drehrate (do/dt^ nut der siclj 
der Aufbau in Ricfatung des Ndgungswinkds (o) 
dreht 

Z Neigungsgeber nach Anspruch 1, dadurch ge- 55 
kennzcichnet daB der Neigungswinkd (a) in einem 
Inertialsystem crmittdt wird. 
3. Neigungsgeber nach einem der Ansprfldie 1 
Oder % dadurch gekennzeichnet, daB der Neigungs- 
winkd (a) fiber einen optischen Fascrkreisd mit eo 
ciner Faserspule, der unter Ausntttzung des Sag- 
nac-Effckts wirkt crmittdt wird. 
4 Neigungsgeber nach Anspruch 3, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Mittdachsc dcr Faserspule 
des Fascrkreisds parallel zur Fahrzcuglftngsachse 65 

S^ppwarngerat mit dnem Ncigungsbercich nach 
einem der AnsprBche 1 bis 4, dadurdi gekennzeich- 
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